P 3 : 

""Demonstracni robot

""Programova sekvence pro robota, predpazi obe ruce

STEP k1a

 IF                   NOP

 THEN

       SET            T1             'Casovac  mezi pohyby

         WITH         6s

STEP k1c

 IF            N      T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN                 NOP

STEP k2a

 IF                   NOP

 THEN

       SET            T1             'Casovac  mezi pohyby

         WITH         3s

STEP k2b

 IF                   T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN  SET            O0.3           'Set ohybu LEVE rameno

       SET            F10.5          'Set ohybu PRAVE rameno

       RESET          O0.2           'Reset ohybu LEVE rameno

       RESET          F10.6          'Reset ohybu PRAVE rameno

       RESET          O0.6           'Rozsvitit LEVE oko

STEP k2c

 IF            N      T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN                 NOP

STEP k3a

 IF                   NOP

 THEN

       SET            T1             'Casovac  mezi pohyby

         WITH         2s

STEP k3b

 IF                   T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN  SET            O0.0           'Set LEVY loket

       SET            O0.5           'Set PRAVY loket

       SET            O0.7           'Rozsvitit PRAVE oko

       SET            F10.0          'Sevreni PRAVE ruky

       SET            F10.4          'Sevreni LEVE ruky

       RESET          O0.4           'Reset  PRAVY loket

       RESET          O0.1           'Reset LEVY loket

STEP k3c

 IF            N      T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN                 NOP

STEP k4a

 IF                   NOP

 THEN

       SET            T1             'Casovac  mezi pohyby

         WITH         2s

STEP k4b

 IF                   T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN

       RESET          O0.7           'Rozsvitit PRAVE oko

STEP k4c

 IF            N      T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN                 NOP

STEP k5a

 IF                   NOP

 THEN

       SET            T1             'Casovac  mezi pohyby

         WITH         1s

STEP k1b

 IF                   T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN

       SET            O0.2           'Reset ohybu LEVE rameno

       SET            F10.6          'Reset ohybu PRAVE rameno

       RESET          O0.3           'Set ohybu LEVE rameno

       RESET          O0.7           'Rozsvitit PRAVE oko

       RESET          F10.0          'Sevreni PRAVE ruky

       RESET          F10.1          'Pohon PRAVE lopatky

       RESET          F10.2          'pohon zad

       RESET          F10.3          'Pohon LEVE lopatky

       RESET          F10.4          'Sevreni LEVE ruky

       RESET          F10.5          'Set ohybu PRAVE rameno

STEP k44c

 IF            N      T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN                 NOP

STEP k55a

 IF                   NOP

 THEN

       SET            T1             'Casovac  mezi pohyby

         WITH         1s

STEP k66a

 IF                   T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN

       SET            O0.1           'Reset LEVY loket

       SET            O0.4           'Reset  PRAVY loket

       RESET          O0.0           'Set LEVY loket

       RESET          O0.5           'Set PRAVY loket

STEP k5b

 IF                   T1             'Casovac  mezi pohyby

 THEN  SET            F10.0          'Sevreni PRAVE ruky

       SET            F10.4          'Sevreni LEVE ruky

       LOAD           V0

         TO           FW0            'priznak aktivovaneho programu
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